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(57) Спосіб автоматичного керування об'єктом, за 
яким формують сигнал керувальної дії, пропорцій-
ний сумі абсолютних значень сигналів розгалу-
ження і швидкості розгалуження, аналізують знак 
сигналу розгалуження та формують знак сигналу 
керувальної дії протилежним за полярністю знаку 
сигналу розгалуження, фіксують і запам'ятовують 
величину сигналу розгалуження з наступним ін-
вертуванням сигналу керувальної дії в момент 
часу, в який величина сигналу розгалуження дорі-
внює нульовому значенню, а величина сигналу 
швидкості розгалуження не дорівнює нульовому 
значенню, формування сигналу керувальної дії 
здійснюють в момент часу, в який величина сигна-
лу розгалуження дорівнює половині величини сиг-
налу розгалуження в той момент часу, коли вели-
чина сигналу швидкості розгалуження дорівнює 
нульовому значенню, і в цей самий момент фіксу-
ють і запам'ятовують величину сигналу розгалу-
ження, який відрізняється тим, що в момент часу 
порівняння нульовому значенню величини сигналу 
розгалуження формують сигнал керувальної дії у 
вигляді послідовності прямокутних імпульсів пос-
тійної амплітуди змінної полярності, полярність 
яких протилежна полярності півперіодів коливань 
процесу установлення швидкості розгалуження в 
положення нульового рівня, а постійний рівень 
амплітуд сигналів послідовності імпульсів дорів-










Корисна модель відноситься до області маши-
нобудування, авіаційної і ракетно-космічної техніки 
і може буди використана для керування інерційни-
ми об'єктами, де необхідна швидка обробка сигна-
лу збуджувальної дії. 
Відомий спосіб автоматичного керування об'є-
ктом, згідно з яким формують сигнал керувальної 
дії в момент нульового значення лінійної комбіна-
ції величини і швидкості розгалуження, запам'ято-
вуванні у вище вказаний момент часу величину 
розгалуження і інвертуванні сигналу керувальної 
дії, причому сигнал керувальної дії формують про-
порційно значенню величини і швидкості розгалу-
ження, значення яких беруть по абсолютній вели-
чині, аналізують знак розгалуження і формують 
знак сигналу керувальної дії протилежним знаку 
розгалуження, а інвертування сигналу керувальної 
дії проводять в момент часу, в який величина роз-
галуження дорівнює нульовому значенню, а вели-
чина швидкості не дорівнює нульовому значенню 
(див. ав.св. СРСР №1568765, МПК G05B 11/00, 
27.11.1996р). 
Недоліком відомого способу є недостатня 
швидкодія, що пояснюється значним часовим ін-
тервалом наявності перехідного процесу. 
За прототип вибраний спосіб автоматичного 
керування об'єктом, за яким формують сигнал ке-
рувальної дії пропорційний сумі абсолютних зна-
чень сигналів розгалуження і швидкості розгалу-
ження, аналізують знак сигналу розгалуження та 
формують знак сигналу керувальної дії протилеж-
ним по полярності знаку сигналу розгалуження, 
фіксують і запам'ятовують величину сигналу роз-
галуження з наступним інвертуванням сигналу 
керувальної дії в момент часу, в який величина 
сигналу розгалуження дорівнює нульовому зна-
ченню, а величина сигналу швидкості розгалужен-
ня не дорівнює нульовому значенню, причому фо-
рмування сигналу керувальної дії здійснюють в 
момент часу, в який величина сигналу розгалу-
ження дорівнює половині величини сигналу розга-
 




луження в той момент часу, коли величина сигна-
лу швидкості розгалуження дорівнює нульовому 
значенню, і в цей самий момент фіксують і запа-
м'ятовують величину сигналу розгалужен-
ня.(Патент України на корисну модель №50477, 
МПК G05B 11/00, 07.07.2010 року). 
Недоліком відомого способу є недостатня 
швидкодія, що пояснюється також значним часо-
вим інтервалом наявності перехідного процесу 
установлення в нульове положення швидкості роз-
галуження за рахунок реалізації відповідного алго-
ритму. 
В основу корисної моделі поставлене завдан-
ня удосконалення способу автоматичного керу-
вання інерційним об'єктом за рахунок збільшення 
швидкодії (зменшення часового інтервалу наявно-
сті перехідного процесу) шляхом формування но-
вих додаткових операцій. 
Поставлене завдання вирішується тим, що у 
відомому способі автоматичного керування об'єк-
том, за яким формують сигнал керувальної дії 
пропорційний сумі абсолютних значень сигналів 
розгалуження і швидкості розгалуження, аналізу-
ють знак сигналу розгалуження та формують знак 
сигналу керувальної дії протилежним за полярніс-
тю знаку сигналу розгалуження, фіксують і запа-
м'ятовують величину сигналу розгалуження з на-
ступним інвертуванням сигналу керувальної дії в 
момент часу, в який величина сигналу розгалу-
ження дорівнює нульовому значенню, а величина 
сигналу швидкості розгалуження не дорівнює ну-
льовому значенню, формування сигналу керува-
льної дії здійснюють в момент часу, в який вели-
чина сигналу розгалуження дорівнює половині 
величини сигналу розгалуження в той момент ча-
су, коли величина сигналу швидкості розгалуження 
дорівнює нульовому значенню, і в цей самий мо-
мент фіксують і запам'ятовують величину сигналу 
розгалуження, згідно із корисною моделлю, в мо-
мент часу порівняння нульовому значенню вели-
чини сигналу розгалуження формують сигнал ке-
рувальної дії у вигляді послідовності прямокутних 
імпульсів постійної амплітуди змінної полярності, 
полярність яких протилежна полярності півперіодів 
коливань процесу установлення швидкості розга-
луження в положення нульового рівня, а постійний 
рівень амплітуд сигналів послідовності імпульсів 
дорівнює максимально допустимому рівню для 
системи автоматичного керування. 
Застосування запропонованого способу авто-
матичного керування об'єктом разом з усіма суттє-
вими ознаками, включаючи відмінні, забезпечує 
шляхом проведення нових технологічних операцій 
по реалізації алгоритму зменшення часового інте-
рвалу наявності сигналу швидкості розгалуження 
за рахунок формування сигналу керувальної дії у 
вигляді послідовності різнополярних імпульсів по-
стійної амплітуди. 
Спосіб автоматичного керування об'єктом ре-
алізують на підставі наступного алгоритму. 
1. Формують режим вільного переміщення до-
сліджувальної системи під дією початкового зна-
чення величини розгалуження. 
2. Фіксують і запам'ятовують величину сигналу 
розгалуження в момент часу, в який величина 
швидкості розгалуження дорівнює нульовому зна-
ченню. 
3. Фіксують і запам'ятовують величину сигналу 
розгалуження в момент часу, в який величина сиг-
налу розгалуження дорівнює половині величини 
сигналу розгалуження при нульовому значенні 
сигналу швидкості розгалуження. 
4. В момент часу, в який величина розгалу-
ження переміщення дорівнює значенню половині 
величини розгалуження при нульовому значенні 
швидкості розгалуження, формують сигнал керу-
вальної дії, знак якого протилежний знаку сигналу 
розгалуження, а величина сигналу керувальної дії 
пропорційна сумі абсолютних значень величин 
розгалуження і швидкості розгалуження. 
5. Фіксують і запам'ятовують величину сигналу 
швидкості розгалуження в момент часу порівняння 
нульовому значенню величини розгалуження і в 
цей момент часу проводять інвертування сигналу 
керувальної дії. 
6. Сигнал керувальної дії формують у вигляді 
послідовності імпульсів постійної амплітуди змін-
ної полярності, полярність яких протилежна поля-
рності півперіодів коливань процесу установлення 
швидкості розгалуження в положення стійкої рів-
новаги нульового рівня, а постійний рівень амплі-
тудних значень сигналів послідовності імпульсів 
дорівнює максимально допустимому рівню для 
системи автоматичного керування. 
Новим в алгоритмі реалізації способу автома-
тичного керування об'єктом є формування сигналу 
керувальної дії у вигляді послідовності різнополя-
рних імпульсних сигналів постійної амплітуди, по-
лярність яких протилежна полярності півперіодів 
коливань процесу установлення швидкості розга-
луження в положення стійкої рівноваги нульового 
рівня, а постійний рівень амплітудних значень сиг-
налів послідовності імпульсів дорівнює максима-
льно допустимому рівню для системи автоматич-
ного керування. 
Спосіб автоматичного керування об'єктом ре-
алізують таким чином. 
1. Установлюють випробуваний об'єкт на ру-
хому платформу вібростенда електродинамічного 
типа при жорсткому з'єднанні з платформою (в 
вихідному стані платформа вібростенда урівнова-
жена). 
2. Формують на вібростенді сигнал керуваль-
ної дії за рахунок надходження скачка постійного 
струму в обмотку рухомої котушки збудження віб-
ростенда. 
3. Реєструють і запам'ятовують величину сиг-
налу розгалуження і швидкість розгалуження за 
допомогою датчиків, установлених на об'єкті. 
4. При нульовому значенню сигналу розгалу-
ження фіксують і запам'ятовують значення сигналу 
швидкості розгалуження. 
5. Формують сигнал керувальної дії при фікса-
ції і запам'ятовуванні значення сигналу розгалу-
ження в момент часу, в який величина сигналу 
розгалуження дорівнює значенню, яке в свою чер-
гу дорівнює половині значення сигналу розгалу-
ження при нульовому значенні швидкості. 
6. В момент часу при нульовому значенні сиг-
налу розгалуження формують сигнал керувальної 




дії у формі послідовностей різнополярних імпуль-
сів постійної амплітуди. 
7. При нульовому значенні розгалуження і 
швидкості розгалуження величину сигналу керува-
льної дії установлюють при значенні, що дорівнює 
нулю. 
Таким чином, використання заявляємого спо-
собу автоматичного керування об'єктом дозволяє 
зменшити часовий інтервал наявності перехідного 
процесу установлення в нульове значення швид-
кості розгалуження, що розширює його функціона-
льні можливості. 
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